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(57) Tl IVISTELMS 

KeksintB kohdistuu menetelmSan siirrettavSn laitteen (2) tai 
tSmSs elimen (4,5) si jaintiaseman (16,17) ja/tai tasts 
suorirettavan kor jaussi i rron (19) maari ttamiseksi sijainti- 
ase=a= (16,17) havai tsevalla ja rekisteroi vails siirrettS- 
valia mittalaitteella (7,13). MSSrittaminen suoritetaan 
korkeintaan mittalaitteen kahden Sariaseman (9,18) valisellS 
matkaila. Yhta mittalaitteen (7.13) aariasemaa (g) kaytetaan 
maarityksen perusasemana . Si jaintiasema (16.) ia/tai vastaava 
korjaussiirto (19) maaritetSan siirtaaalla mittalaite <7,1 3 ) 
siirrettavSn laitteen (2) aseman ohi. SiirrettavSn laitteen 
korjaussiirrolla (19). saavutettu uusi si jaintiasema (17) tai 
haluttaessa si jaintiaseman (16) toistomSSritys mSSritetaSn 
tSman jSlkeen siirtamalla mittalaite (7,13) takaisin vastak- 
kaissuunnassa siirrettavSn laitteen (2) ohi. Keks<nto 
kohdistuu myos =enetelman soveltami seksi tarkoitettuun , 
esxmerkiksi paperirainan (1) pituussuuntaisessa leikkaami- 
sessa kSytettavaan jSr jestelaaSn, jossa siirettavS laite on 
leikkauslaite (2). Mittalaite (7,13) on asemalaitelmassa 
(6), jossa on toimielimet (10,11, 12 ) mittalaitteen (7,1^) 
liikkeen ohjaamiseksi ja suorittamlseksi rainan (1) poikit- 
taissuunnassa. JSrjesteimSssS on ainakin vksi rajoitinel<n 
(8) mittalaitteen (7,13) toiminnan rajaamiseksi SSriasem'en 
(9,18) vSlisellS matkalla siten, ettS yksi SSriasema (9) on 
mSSrityksen perusasema. Havaitseva laite (7) kummassakin 
liikesuunnassaan havaitsee leikkauslaitteen (2) ainakin 
yhden elimen (4,5). Jar JestelmSssS on toimielimien 
(10,11, 12 ) kayttolaitteet ja siirrettSvSn laitteen (2) tai 
elimen (H, 5 ) kor jaussiirron (10) suorittavat siirtolai t teet . 
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(57) SAMMANDRAG 

Uppf inningen avser ett fcrfar2nce fcr hestammande av 
positionen (16,17) hos en rcrlig anordning (2) eller ett 
organ (4,5) till cenna och/ eller cen korrigeringsi nstallning 
som utfors fran cenna position, med tillhjalp av en 
ob server an de och registrerande matanordning (7,13)- 
Positionsbestamningen kan utforas dver en stracka mellan tva 
extremlagen (9,18) hos matanordningen. Det ena extremlagen 
(9) anvands som referenslage for positiorisbestamningen. Den 
rorliga anordningens (2) position (16) och/eller motsvarande 
korrigeringsinstSllning (19) bestams genom att forskjuta 
matanordningen (7,13) forbi den rorliga anordningen (2). Den 
nya positionen ( 17 ) som uppnatts genom namnda Uorr igerings- 
installning (19) av den rorliga anordningen eller vid behov 
en upprepad bestamning av laget (16) bestams efter detta 
genom att forskjuta matanordningen (7,13) tillbaka i motsatt 
riktning forbi den rdrliga anordningen (2). Uppf inningen 
avser ocksa en anordning for tillampning av forfarandet, 
till exempel en anordning for att skara en pappersbana (1) i 
dess langdriktning, varvid den rorliga anordningen utgSrs av 
skaranordningen (2). Matanordningen (7,13) ar placerad i ett 
drivdon (6), vilket omfattar organ (10,11,12) f5r astad- 
kommande av matanordningens (7,13) rSrelse i banans (1) 
tvarriktning. Anordningen omfattar atsmintone ett referens- 
organ (8) far begransande av matanordningens (7,13) funktion 
mellan dess extremlagen (9,18) sa, att ett extremlSge (9) ar 
referenslage f6r posi ti onbestamningen . En observerande 
anordning (7) i vardera rorelser iktningen observerar 
atminstone ett organ (4,5) av skaranordningen (2). 
Anordningen omfattar dr if tanordningar for namnda organ 
(10,11,12) och f orf lyttningsorgan for utforande av 
korrigeringsrorelsen (19) for den rorliga - anordningen (2) 
eller organen (4,5). 
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Fig. 1 



MENETELMK JA JfiRJESTELMA ASEMAN HAVAITSEMISEKSI 



Keksinto kohdistuu menetelmaan siirrettavan elimen sijainti- 
aseman ja/tai tasta suor i tettavan korjaussiirron maarittami- 
seksi aseman havai tsevalla ja rekisteroivalla siirrettavslia 
mittalaitteella, jossa menetelmassa mittalai tteella on 
perusasema kahden aariaseman vSlisella matkalla. Keksinnon 
kohteena on myos menetelman soveltamiseksi tarkoitettu, esi- 
merkiksi paperirainan pi tuussuuntaisessa leikkaamisessa 
kaytettava jar jes telma , jossa lei kkauslait teen si jainti 
ja/tai tasta suoritettava kor jaussi irto on jarjestetty 
maaritettavaksi aseman havaitsevan ja rekisteroitavan mitta- 
laitteen kahden aariaseman valisella matkalla. 



Esimerkkina tekniikan alasta esitetaan sovellutus paperin 
jalkikasittelykoneissa. Liikkuvan rainan pituusleikkurissa 
on rainan poiki ttaissuunnassa rinnakkaisia leikkausteria , 
joilla raina leikataan useaksi rainaliuskaksi • Rainaliuskan 
leveys ja nain ollen leikkausteran tai -terien sijainti, voi 
olla hyvin erilainen eri liuskoilla riippuen tuotettavan 
rullan aksiaalisuuntaisesta pituudesta. Leikkausterat on 
haluttuja rullapituuksia vastaavasti asetettava oikeaan 
asemaan rainan poikittaissuunnassa . Myos kulunutta teras 
uuteen vaihdettaessa on jalkimmainen saatettava tarkasti 
haluttua liuskaleveytta vastaavaan asemaan. 

Hankaluutena tunnetussa tekniikassa on ollut teran aset- 
taminen tarkasti etukateen valittuun asemaan. Lisaksi terien 
asettelu vaatii prosessin pysayttSmista ja nain ollen hidas- 
taa tuotantoa huomattavasti . Lisaksi virheellisten asettelu- 
jen mahdollisuus on talloin suuri. NSita epakohtia on 
yritetty valttaa luomalla jarjestelma, jossa teran asetus- 
asemaa verrataan sen ns. kotiasemaan. Vertailu tapahtuu 
talloin siten, etta terSn asemaa muutettaessa tera siirre- 
taan ensin kotiasemaan. Kotiasemasta tera siirretSan halutun 
asetusaseman perusteella lasketun siirtomatkan verran, mutt a 
siirron jalkeista teran sijaintia ei raitata. Kaytannossa on 
havaittu useita taman jarjestelman haittoja. EnsinnSkin, 
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teran siirto kctiasemaan ja kotiasemasta vie aikaa ja lisak- 
si kotiasema itse voi aiheuttaa vertai luvirheen , joka on 
peraisin teran geoinetriasta, Toiseksi, siirto asetusasemaan 
voi aiheuttaa si irtovirheen , joka havaitaan vasta rainaiius- 
kan virheellisesta leveydesta tai varsinaiseen toimintoon 
kuulumattomalla tarkistusmittauksella. Kolraanneksi, terien 
kuluminen ajon aikana aiheuttaa asetusaseman siirtymisen , 
jota ei voi yksinkertaisella tavalla kompensoida. 

Keksinnon tarkoi tuksena on luoda raenetelma ja jar jestelma , 
joita hyvaksi kayttaen siirrettavan elinien s i jaint iasema , 
esimerkiksi pituusleikkur in r innakkaisten leikkuuteralai t- 
teiden asemat, voidaan suoraan mitata silti tarvitsematta 
mittauksen suori ttamiseksi siirtaa elinta vertailuasemaan 
tai vertailuasemasta. Edelleen tarkoi tuksena on luoda 
jar jestelma, jossa elimen asema voidaan mitata jar jestelman 
paatoiminnon , kuten liikkuvan rainan leikkaamisen, tai sen 
lyhyehkon keskeytyksen aikana siten, etta mittaukseen 
kaytetty aika mahdolli simman vahan vaikuttaa tuotantoa 
hidastuvasti • 

Keksinnon tavoitteet saavutetaan patentt i vaat imuksessa 1 
esitetyila tavalla ja tainan soveltamiseksi tarkoi tetulla 
jar jestelmalia, joka on esitetty patentti vaat imuksessa 2* 
Nain saadaan havainnoi tava elimen asema mi tatuksi siirtamal- 
la maari tyslaitetta havaintoa varten siten, etta mSaritys- 
laitteen rekisteroima asemalukema on asetettu vastaamaan 
matkaa vertailuasemasta, kuten perusasemasta tai aariasemas- 
ta. Siirtamalla maari tyslaite ensin yhteen ja sitten toiseen 
suuntaan ohi havainnoi tavan elimen havaintotoimintoa varten, 
saadaan uuden aseman maari tys, jos elinta on mittausten 
valilla siirretty, tai mitattavan aseman toistettu maaritys, 
jos elin on pidetty paikallaan. 

Havainnoimalla leikkauslai tteessa olevan elimen leikkaus- 
reuna, saadaan leikkauskohdan sijainti aina ma&r i tetyksi 
samalla tavalla leikkauslai tteen muusta geometriasta riippu- 
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matta. Edullisesti sijainti mitataan havai tsemalla leikkaus- 
reuna alemmassa leikkausterassa . 

Si jaintiaseiuan havaitsevan laitteen Hike voidaan edullises- 
ti jarjestaa siten, etta havaitseva laite siirtyy scpivan 
toimieliraen liikkeeseen kytkettyna. Eraassa edullisessa 
sovellutusmuodossa kaytetaan ilman mekaanista kosketusta 
toimivaa, esimerkiksi optista havaintolai tet ta . Asemarekis- 
terilaite on talloin on kiinnitetty liikkuvaan tuentaeli- 
meen, jota liikutetaan toimielimien siirtomekanismilla ja 
jonka liikkeen ohjaus tapahtuu samojen eiimien ohjauslait- 
teilla. Siirtomekanismi voi olia ruuvioh jainmekanismi tai 
vastaava . 



Eraassa toisessa sovellutusmuodossa siirtomekanismi on paat- 
teeton kul jetushihna oh jaimineen ja kul jetuspyorineen . 
Hihnan liikkeen lukeman ilmaisee paikka-anturi ja hihnaan on 
yhdistetty havaitseva laite, joka liikkuu hihnan raukana* 
Havaitseva laite on esimerkiksi kosketusanturi , joka saate- 
taan kosketukseen ainakin perusaseman rajoittimeen ja 
alemman teran leikkausreunaan . esimerkiksi taman alimpaan 
kohtaan. 



Keksintoa selostetaan tarkemmin viittaamaila one i seen 
pi irustukseen , jossa 

kuvio 1 on keksinnon mukaisen mittaus jar jestelsan leik- 

kaus rainan kulkusuunnassa katsottuna, 

kuvio 2 on toisen sovellutusmucdon vastaava leikkaus, 
kuvio 3 esittaa rainan leikkausteran kannattamiseksi 
tarkoitettua jarjestelya sivulta katsottuna, 

Viitenumero 1 tarkoittaa paperirainaa, joka kuvioissa 1 ja 2 
liikkuu leikkausaseman kautta kohtisuorassa piirustuksen 
tasoa vastaan. Leikkausasemassa on ieikkuutera 4,5 rainan 1 
pituussuuntaiseksi leikkaamiseksi useaksi r innakkaiseksi 
liuskaksi la. Teralaitteet 2 liikkuvat matkalla 3- Kahden 
teralaitteen 2 valinen etaisyys vastaa rainaliuskan leveyttS 
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3a. Teralai tteessa on rainan alapuolinen pyoriva leikkauste- 
ra 4 ja rainan j^lapuolinen pyoriva leikkaustera 5. Terat 4.5 
on rainan 1 poiki ttai ssuunnassa A li ikuteltavast i tuettu 
jar jestelman johteisiin 22 teran kannatuselimen 21 avulla, 
johon pyoriva tera on laakeroitu laakerilla 20. Teralaitteen 
2 aseman mi ttaaminen rainan 1 poikittaissuunnassa suorite- 
taan mittauslai telman 6 avulla, jossa on havaintoanturi 7 
teralaitteen havaitsemiseksi seka vaste 8 anturin 7 toimin- 
non rajoittamiseksi . Kavaintoanturina 7 voidaan kayttaa 
kosketusanturia tai ilman mekaanista kosketusta toimivaa 
anturia, kuten esimerkiksi optista, akustista tai sahko- 
magneettista anturia. Teralaitteen 2 havaitsemisen ja antu- 
rin 7 aseman avulla maaritetaan teralaitteen asema perus- 
asemaan 9 nahden. Perusasema 9 voi olla kiintea tai saadet- 
tava. Anturi 7 pysaytetaan tarvittaessa vasteeseen 8, joka 
voi olla myos siirretyssa asemassa 8a. 

Anturin 7 li ikut taminen rainan 1 poikittaissuunnassa jarjes- 
tetaan kul jetinlaitteen avulla, johon on kiinnitetty anturin 
7 tukielin 14. Kul jetinlai te voi olla paaton kul jetinhihna 
10, jonka liike on jarjestetty ja ohjattu runkoon 15 laake- 
roitujen hihnapyorien 11 ja hihnan 10 ohjaimen 12 avulla. 
Yhteen hihnapyoraan 11 on toirainnallisesti yhdistetty paik- 
ka-anturi 13, jolla rekisteroidaan anturin 7 sijainti. 
Ohjaimella 12 pysytetaan anturi 7 oikeassa vertikaalitasossa 
siten, etta anturin 7 havaintosuunta on koht isuorassa rainaa 
1 vastaan. Kuljetin 10,11 voi olla esimerkiksi sahkomootto- 
rin kayttama. Tata ei ole lahemmin esitetty. Havaintoanturin 
7 ja paikka-anturin 13 signaaleja rekisterointilai tteeseen 
valittavia johteita ei myoskaan ole esitetty. Havainnolii- 
suuden vuoksi on pi irustukseen merkitty teralaitteen 2 kaksi 
asemaa 16 ja 17, joista ensimmainen 16 vastaa terien asemaa 
ennen mittausta ja jalkimmainen 17 vastaa lopullista asemaa, 
kun mittaus on johtanut teralaitteen aseman kor jaussi irtoon 
19. Esitetyssa sovellutusmuodossa anturin 7 suurin liike on 
asemien 9,18 valilla, mika vastaa rainan 1 leveytta 3. 
Anturin 7 liikkumisalue ja rainan 1 leveys 3 voivat myos 




olla erilaiset. 
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Kuviossa 2 on esitetty rainan kulkusuunnassa katsottuna 
aseman mittauslaitelman toinen sovellutusmuoto. Raina 1 
leikkuuterat 4 ja 5 on esitetty vain kaaviomaisest i , koska 
niihin kuuluvat yksi tyiskohdat vastaavat kuviossa 1 esitet- 
tya. Havaintoarituri 7 ja paikka-anturi 13 on jarjestetty 
yhteiseen anturirunkoon 14, jota rainan 1 poikittaissunnassa 
liikutetaan johteiden 26 varassa. Rungon 14 liikuttaminen 
suoritetaan ruuvimekanismin 10a avulla. Laitelmassa 6 on 
tuet 25, johon mekanismi 10a tarvittavine moottoreineen , 
johteet 26 ja aseraarekisteri 13a on tuettu. Anturien 7,13 
liike on esimerkissa rajoitettu perusaseman 9 ja aariaseman 
18 valiin ra joittamalla anturirungon 14 liike vastiraen 8 ja 
12 valiin. Anturi 7 on optisesti toimiva, esimerkiksi 
sadepulssin 7a lahettava lasertoiminen lahet in-vastaanot in , 
jolla havaitaan teraparin 4,5 ainakin yksi leikkuureuna e 
Paikka-anturi 13 ja asemarekisteri 13a ovat sahkomagneett i- 
seen toimintaan perustuvia elimia. Ne voivat esimerkiksi 
kasittaa tavanomaisen asemarekisteri in 13a jarjestetyn 
magnetoinnin, joka suunnassa A on paikasta riippuvainen. 

Kuviossa 3 on esitetty yksi tyiskohtana pyorivan ylaleikkuu-- 
teran 5 eras tuenta jar jestely . Tera 5 on pyorivasti laake- 
roitu kannatusvarteen 21 siten, etta tera 5 on vapaast.1 
pyoritettavissa teran kehan suunnassa (nuoli B) . Teran 
leikkuureuna on merkitty viitenumerolla 24, Kannatusvarsi 21 
on elimella 21a kiinnitetty luki tuslai tteeseen 23, joka 
liikkuu oh jaus johteiden 22b ja si irto johteen 22a ohjaamana. 
Lukituslaite 23 ulottuu johteiden aksiaalisuunnassa lyhyeh- 
kon matkan verran, tavallisesti alle 20 cm. Luki tuslaittees- 
sa 23 on tarvittavat elimet sen ja si irto johteen 22a valisen 
lukituksen aikaansaamiseksi seka laitteet lukituksen vapaut- 
tamiseksi. Luki tuslai tteeseen 23 on jarjestetty kannatusvar- 
ren 21 siirtotoimielimet siten, etta teraa 5 voidaan siirtaa 
myos pystysuunnassa (nuoli C). Siirtojohde 22a voi olla 
aksiaalisuunnassaan tyonnettava siirtotankc, pyoriva ruuvi- 



ohjain tai vastaava elin* 



Seuraavassa selostetaan kuvioon 1 viitaten keksinnon mukai- 
sen jSr jestelman erasta mittaus- ja asetusprosessia, missa 
terapari 4,5 asema havaitaan havaintoanturilia 7 taman liik- 
kuessa teraparin 4,5 leikkausreunan ohi. Anturille 7 on 
vastimen 8 (tai 8a) ja paikka-anturin 13 avulla rekisteroity 
perusasema 9. jota kSytetaan raitta-asteikon peruspisteena 
mitattaessa teralaitteen asemaa 16,17. Kaytannossa perusase- 
man 9 maaritys voidaan suorittaa viemaila anturi 7 kosketuk- 
seen vasteeseen 3. Esimerkiksi mikroprosessoria kayttamalla 
voidaan samanaikaisest i rekisteroida anturin 7 havainto- 
signaali ja paikka-anturin 13 lukema. Tata jarjestelya 
voidaan kayttaa silloin, kun perusasema 9 on saadetty 
vasteella 8a (kuvio 1). Talloin anturien 7,13 havainto- 
toiminto pysaytetaSn tai aloitetaan, kun anturi 7 ohittaa 
vasteen 8a riippumatta siita, pysSytetaanko anturi 7 perus- 
asemaan 9- Anturien 7,13. havaintotoiminnon pysayttamisen 
asemesta voidaan myos kayttaa kuljettimen 10,11 liikkeen 
pysayttavaa jarjestelya. Talloin vaste 8 on esimerkiksi 
rajakatkaisi ja, jolla kuljetin 10,11 pysSytetaan. Ferus- 
asemar. 9 rekisteroity paikkalukema voidaan kalibroimalla 
muuttaa rekisterointilai tteen nollapisteeksi , joilcin 
anturin 7 havainnoimat sijainnit 16,17 ja paikka-anturin 13 
vastaavat lukemat ovat sellaisenaan mittausarvo ja . Perus- 
aseman 9 rekisteroimisen jalkeen anturin 7 ei valttamatta 
tarvitse olla siihen pai koi tettuna , kun teralaitteen aseman 
mittausta ei suoriteta. Yksinkertaisuuden vuoksi kuvataan 
seuraavassa lahtotilannetta , jossa kaikkien teralai ttei den 2 
asemat ovat anturin 7 ja Sariaseman 18 valiila. LisSksi 
mittauksen suoritus esitetaan esimerkinomaisesti vain yhdel- 
le teralaitteelle. 

Anturi 7 siirretaan kul jettimella 10,11 aariaseman 18 suun- 
taan, jolloin se teralaitetta ohittaessaan havaitsee 
laitteen 2 aseman 16 esimerkiksi alateran 4 reunan havain- 
noimalla. Paikka-anturin 13 senhetkisen lukeman rekisteroi- 
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minen on edullista suorittaa siten, etta anturin 7 havainto- 
signaali toimii iukeman rekisterSimisen liipaisevana signaa- 
Una . 

Suoritetussa mittaukssssa saatua teralaitteen aseman 16 
lukemaa verrataan teralaitteen haluttuun si jaintiarvoon. Jos 
teralaitteen asema 16 poikkeaa halutusta asettelusta, 
suoritetaan tarvittava kor jaussi irto 19 uuteen asemaan 17. 
Taman jalkeen palautetaan anturi 7 kohti perusasemaa 9, 
jolloin kcr jauss i i rrossa 19 tuotettu asema 17 mitataan. Jos 
kor jaussiirtoa ei ole tarvittu, saadaan aseman 16 tarkentava 
toistomittaus. Jar jestettaessa kor jaussi i rto 19 manuaali- 
sesti saattaa olla tarpeen toistaa mittausprosessi siten, 
etta anturi 7 ohittaa uudelleen teralaitteen seka mennen 
etta tullen. 

Teran siirtaminen selostetaan viittaamalla kuvioon 3. Yksit- 
tainen tera 5 siirretaan johteiden 22b aksiaalisuunnassa 
lukitsemalla lukituslaite 23 siirtotankoon 22a, jota tyon- 
netaan aksiaalisuunnassaan. Talis tavoin vcidaan siirtaa 
useita teria 5 samanaikaisest i samansuuruisen matkan verran- 
Eri terat 5 voidaan myos siirtaa eri suuruisia matkoja.. 
esimerkiksi lukitsemalla eri teraan 5 kuuluvat luicituslalt- 
teet 23 eri ajanhetkella siirtotankoon 22a. Vaihtoehtoisesti 
voidaan eri laitteiden 23 lukitus liikkuvaan tankoon 22a 
vapauttaa eri aikoina. Vastaavasti teralaitteen 2 (kuvio 1) 
molemmat terat 4,5 voidaan yht 1 aikaisesti siirtaa saman 
matkan verran jar jestamalla terien lukituslaitteiden 23 
lukitusvaiheet samanvaiheisiksi . Toisen teran vaihtamisen 
jalkeen voidaan esimerkiksi myos terien 4,5 keskinSista 
valimatkaa saataa siirtamalla ainoastaan yhtfi teraa* 
Keskinainen asettelu on suoritettavissa myos siirtamalla 
teria 4,5 eri suunnissa tai yllapitamalla eri pituisia 
lukituslaitteiden 23 luki tusaiko ja < 



Keksinto ei rajoitu edella esitettyihin sovellutusmuotoihin ? 
vaan useita sen muunnelmia on a jateltavissa oheisten patent- 
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ti vaat imusten puitteissa . 



PATENTTIVAATIMUKSET 

1. Menetelma siirrettavan laitteen (2) tai taman elimen 
(4,5) si jaintiaseman (16,17) ja/tai tasta suoritettavan 
korjaussiirron (19) maari ttamiseksi mainitun aseman (16,17) 
havaitsevalla ja rekisteroi valla si irrettavalla mittalai t- 
teella (7,13), jossa menetelmassa mi ttalai tteella on perus- 
asema kahden aariaseraan (9,18) ra joi ttamalla matkalla, 
tunnettu siita, etta mittalai tteen (7,13) valittua asemaa, 
mieluimmin toista aariasemaa (9) kaytetaan maarityksen 
perusaseraana, etta siirrettavan laitteen (2) si jaintiasema 
(16) ja/tai vastaava kor jaussi irto (19) maaritetaan siirta- 
malla sanottu mittalaite (7,13) siirrettavan laitteen (2) 
aseman ohi, ja etta siirrettavan laitteen kor jaussi irrolla 
(19) saavutetun uuden si jaintiaseman (17) maaritys tai 
haiuttaessa si jaintiaseman (16) toistomaari tys suoritetaan 
taman jalkeen siirtamalla mittalaite (7,13) takaisin vastak- 
kaissuunnassa siirrettavan laitteen (2) ohi. 

2. Patentti vaatimuksen 1 mukaisen menetelman soveltamiseksi 
tarkoitettu, esimerkiksi paperirainan (1) pi tuussuuntaisessa 
leikkaamisessa kaytettava jar jestelma, jossa leikkauslait- 
teen (2) tai taman elimen (4,5) si jaintiasema (16,17) ja/tai 
tasta suoritettava kor jaussi irto (19) on jarjestetty maari- 
tettavaksi aseman (16,17) havaitsevan ja rekisteroi vSn 
siirrettavan mittalai tteen (7,13) siirrolla, joka on 
rajoitettu kahden aariaseman (9,18) valiselle matkalle, 
tunnettu siita, etta havaitseva ja rekisteroiva mittalaite 
(7,13) on jarjestetty asemalaitelmaan (6), jossa on toimi- 
elimet (10,11,12) mi ttalai tteen (7,13) liikkeen ohjaamiseksi 
ja suorittamiseksi rainan (1) poikittaissuunnassa , etta 
jar jestelmassa on ainakin yksi rajoitinelin (8) mittalait- 
teen (7,13) perusaseman asettamiseksi aariasemien (9,18) 
valiselle matkalle siten, etta toinen aariasema (9) on 
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maarityksen perusasema, etta havaitseva laite (7) leikkaus- 
laitteen (2) aseman maar i ttamiseks i on jarjestetty havaitse- 
maan taina havaitsevan laitteen (7) kummassakin liikesuunnas- 
sa, ja etta jar jestelmassa on mi ttalai tteen ja siirrettavan 
laitteen (2) si irtolai tteet . 

3. Patentti vaat imuksen 2 mukainen jarjestelma, tunnettu 
siita, etta mittalaite (7) on jarjestetty havai tsemaan 
leikkauslaitteen (2) leikkausreuna (24). 

4. Patenttivaatimuksen 3 mukainen jarjestelma, tunnettu 
siita, etta mittalaite (7) on jarjestetty havai tsemaan 
leikkausreuna (24) alemmassa terassa (4), joka on tera- 
parissa (4,5). 

5. Patenttivaatimuksen 2, 3 tai 4 mukainen jarjestelma, 
tunnettu siita, etta si jaint iaseman (16,17) havaitseva mit- 
talaite (7) on jarjestetty siirtymaan toimielimeen 
( 10, 10a, 1 1 , 12,26) kytkettyna siten, etta siirtyminen tapah- 
tuu asemalaitelmaan (6) jarjestetyn liikkuvan tuentaelimen 
(14) vSlityksella. 

6. Patenttivaatimuksen 5 mukainen jarjestelma, tunnett u 
siita, etta havaitseva mittalaite (7) toimii ilman mekaanis- 
ta kosketusta, ja etta aseman rekisteroiva laite (13) on 
kiinnitetty liikkuvaan tuentaelimeen (14). 

7. Patenttivaatimuksen 6 mukainen jarjestelma, tunnettu 
siita, etta t oimielimissa (10a, 26) on havaitsevan mitta- 
laitteen si irtomekanismi (10a), joka kasittaa kiertyvan 
ruuvin tai vastaavan, 

8. Jonkin patenttivaatimuksen 2-5 mukainen jarjestelma, 
tunnettu siita, etta rainan (1) alapuolelle sijoitetun 
asemalaitelman (6) toimielimissa (10,11,12) on paatteeton 
kul jetinhihna (10) ja tata tukeva ohjain (12) seka kuljetin- 
pyorat (11), joista ainakin yhteen on yhdistetty kuljetin- 




hihnan (10) liiketta rekisteroiva paikka-anturi (13). 

9. Patenttivaatimuksen 8 mukainen jar jestelrca 3 tunnett u 
siita, etta havaitseva laite (7) on kosketushavainnolla 
toimiva anturi, jcka on jarjestetty saatettavaksi ■ kcsketuk- 
seen ainakin perusasemaa (9) vastaavaan rajoit ineliraeen (8) 
ja ieikkauslaitteen (2) alimman teran (>4) leikkausrauna&n 
(24). 



PATENTKRAV 

Forfarande for bestamning av positionen (16, 17) hos en 
rorlig anordning (2) slier ett organ (U, 5) till detta 
och/eller bestamning av en korrigeringsinstallning (19) son. 
utfors fran denna position (16, 17) med tillhjalp av en 
flyttbar matanordning (7, 13) som observerar och registrerar 
namnda position (16, 17), i vilket forfarande matanordningen 
har ett referenslSge pa en stracka som begransas av tva 
extremlagen (9, 18), kannetecknat darav, att matanordningens 
(7, 13) valda position, foretradesvis det ena extremlaget 
(9) 5 anvands som referenslage for bestamningen, att det 
rorliga organets (2) position (16) och/eller motsvarande 
korrigeringsinstallning (19) bestams genom att forflytta 
sagda matanordning (7, 13) forbi det rorliga organets (2) 
position, och att bestamningen av en ny position (17), som 
uppnas genom det rorliga organets korrigeringsinstallning 
(19), eller om sa onskas en upprepad bestamning av 
positionen (16) harefter utfors genom att forflytta rnat- 
anordningen (7, 13) i motsatt riktning tillbaka forbi det 
rorliga organet (2). 

2. Anordning for tillampning av forfarandet enligt patent-- 
kravet 1, exempelvis en anordning for langsgaende skarning 
av en pappersbana (1), dar positionen (16, 17) hos en skar- 
anordning (2) eller ett organ ( H , 5) av detta och/eller en 
korrigeringsinstallning (19) som utfors fran detta lage ar 




■anordnad att bestammas genorn forfiyttning av en rorlig mat- 
ancrdning (7, 13), som observerar och registrerar positionei-. 
(16 j 17) och vars rorelse ar begransad pa en stracka mellan 
tva extremlagen (9, 18), kannetecknad darav, att den 

observerande och registrerande raatanordningen (7, 13) &r 
anordnad i ett drivdon (6), som orofattar organ (10, 11, 12) 
for att styra och astadkomma matanordningens (7, 13) rorelse 
i banans (1) tvarr iktning , att det finns atsmintone ett 
begransningsorgan (8) for att anordna ref erenslaget for 
raatanordningen (7, 13) pa strackan mellan extremlagena 
(9, 18) sa, att det ena extremlaget (9) ar referenslage for 
bestamningen, att den observerande anordningen (7) for 
bestamning av skaranordningens (2) position ar anordnad att 
observera denna i den observerande anordningens (7) vardera 
rorelser iktning , och att anordningen omf attar drift- 
anordningar for matanordningen och den rorliga anordningen 
(2)- 

3. Anordning enligt patentkravet 2, kannetecknad darav, att 
matanordningen (7) ar anordnad att observera laget hos 
skaranordnings (2) skarkant (24). 



4. Anordning enligt patentkravet 3, kannetecknad darav, att 
matanordningen (7) ar anordnad att observera den undre 
knivens (4) skarkant (24), vilken kniv bef inner sig i 
knivparet (4, 5). 

5. Anordning enligt patentkravet 2, 3 eller 4, kanneteckna d 
darav, att matanordningen (7) som observerar positioner* 
(16, 17) ar anordnad att forfiyttas kopplad till organet 
(10, 10a, 11, 12, 26) sa, att f «rf lyttningen sker genom 
formedling av ett rorligt stodorgan (14) anordnat pa 
drivdcnet (6). 



6- Anordning enligt patentkravet 5, kannetecknad darav, att 
den observerande matanordningen (7) fungerar utan mekanisk 
kontakt, och att anordningen (13) som registrerar positioner) 
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ar fastsatt pa det rorliga stodorganet (14). 

7. Anordning enligt patentkravet 6, karmetecknad darav, att 
organen (10a, 26) omf attar en f orf lyttningsmekanism (10a) 
for den observerande matanordningen, vilken mekanism 
orafattar en roterande skruv eller motsvarande. 

8. Anordning enligt nagot av patentkraven 2-5, kannetecknad 
darav, att organen (10, 11, 12) av drivdonet (6) placerat 
under banan (1) omfattar ett andlost transportband (10) och 
ett styrorgan (12) som stoder detta samt bandrullar (11), av 
vilka atminstone en ar forenad med en positionsgivare (13), 
som registrerar transportbandets (10) rorelse. 

9- Anordning enligt patentkravet 8, kannetecknad darav, att 
den observerande anordningen (7) utgors av en kontaktgi vare , 
som ar anordnad att foras till kontakt med atminstone 
begransningsorganet (8) som motsvarar ref erenslaget (9) och 
med den skarande kanten (2 1 *) i skarorganets (2) undre kniv 
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